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@ Manipulator fur scheibenformige Filter- oder Siebelemente 

(57) Ein Manipulator (M) fur scheibenformige Filter- oder 
Siebelemente (E) eines Horizontal-Filter- oder Stabilisier- 
aggregats (F), insbesondere fur die Bierherstellung, des- 
sen Elemente ubereinanderliegend mit ihren Innenoff- 
nunyen von uben auf eine stehende Zenlralwelle aufyefii- 
delt und an dieser mit Zentriernasen zentriert und drehge- 
sichert sind, weist zum Abziehen oder Auffadeln der Ele- 
mente mittels eines Verstellantriebs (S) verstellbare Greif- 
elemente (G) auf, die sich bei mittels eines Hebezeugs (H) 
hohenverstellbarem Manipulator (M) in die Innenoffnung 
(A) mindestens eines Elements (E} einbringen und an den 
Zentriernasen angreifen, wobei die Greifelemente in etwa 
in der Ebene des Elements zwischen einer Passivstellung 
und einer Eingriffsstellung hin- und herverstellbar sind. 
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Bcschreibung 

Die Erfindung bet riff I eincn Manipulator der im Oberbe- 
g riff des Anspruchs 1 angegebenen Art. 

GroBvolumige Horizontal-Filler- oder Stabilisieraggre- 
galc werden bei spiel sweisc bei der Gcirankeherstellung, 
insbesondcre Bicrherstellung fur die Bierfiltration, die Kalt- 
und HeiBwurzehUration sowie fiirdie Bierstabilisierung ein- 
gesetzi. In einetn stehenden Edelstahl-Behalter ist cine Viel- 
/.ah! hori/.ontaler Filler- odcr Siebelemente auf die stehende 
Zeniralwelle aufgefadeh. Dabei konnen bis zu 100 solcher 
Klcmcnle vorgesehen sein. die Durchinesser von 1300 inin 
und mchr haben konnen. Das Einsetzen der Elemente ist we- 
gen ihres Gewichts und ihrer GroBe eine muhsame Proze- 
dur. l 'erner miisscn die Elemente in bestininiten Zcitabstan- 
den aueh aus deni Behaller ausgebaul werden. Dabei ist es 
hckanni, zum Manipuliercn der Elemente einen an einem 
IIchezeug hiingenden Manipulator zu verwenden, der mit 
vcrsicllharen Greifarmen. ahnlich einem Scheibenabzieher, 
am AuBenrand jedes Elements angreifi, urn dieses von der 
Zeniralwelle abzuzichen oder auf die Zeniralwelle aufzufa- 
dcln. Dabei wird crfahrenes Hi Us personal gebraucht. Solche 
Manipulationcn gestaltcn sich schr zeilaufwendig. Der Ma- 
nipulator ist komplizicrt und muss auf die GroBe der Ele- 
mente abgeslinmit werden. 

Der Erfindung liegt die Aufgabc zugrunde, einen Mani- 
pulator der eingangs genanntcn Art zu schaffen, der baulich 
einfache. funkiionssichcr und bequem zu nutzen ist und cs 
cmtoglichi, die Elcnienic relativ raseh einzusclzcn oder zu 
entnehnien. 

Die gest elite Aufgabe wird mil den Merkmalen des An- 
spruehs 1 gelost. 

Die Elemente I asset) sich iiberrasehend einfach manipu- 
lieren, selbst die schr lief im Behalter sitzenden untcren Ele- 
mente,. die bisher sehwierig zu manipulieren warcn, wcil der 
Manipulator mit seinen Greifelementen in der Innenoffnung 
jedes El ententes arheiiet. Dies bringl den Vorteil, dass der 
Manipulator bei in Abziehen und beim A u Hade In der Ele- 
mente an der Zeniralwelle bewegungsgefuhrt werden kann 
und direki an den Zeniriernasen anareift. Dies ermoslichi 
eine relaliv ziigige Bewegung jedes Elementes oder einer 
(iruppe in einem Zug ab/uzie lien der oder aufzufadelnder 
Elemente. Der Manipulator ist baulich einfach und kompakt 
und bequem handhabbar. Dabei wird die Erkenninis genutzi, 
dass die Innenoffnung jedes Elements, die zuni Ableiten des 
l illrals angren/.end an die Zeniralwelle vorgesehen isi, be- 
sonders bequem zum Manipulieren der Elenicnie nutzbar 
ist. und dass auch die Zeniriernasen. die an sich zum Zen- 
irieren und Verdrehsichern der Elemente an der Zeniralwelle 
gebraucht we ale n. gute Manipulationshilfen darstellen. Mit- 
lels der Vcrstellvorrichiung werden die Greifelemenic in die 
Passivstellung gebrachi. sobald ein Element odercin Stapel 
an Elemcntcn aufgefadeh bzw. auBerhalb des Behallcrs ab- 
gesei/.t isi. Dann kann der Manipulator herausgezogen wer- 
den. Uiiigekchri werden die Greifelemenic nach deni Ein- 
fiihren zwischen die Zeniriernasen in die EingriiVsstellung 
gebrachi, um das Element oder den Slapel der Elemente an- 
zuheben. 

Baulich einfach weist der Manipulator eincn an der Zen- 
iralwelle fiihrbaren Innenieil und eincn relaliv dazu vcrdreh- 
harcn. die Greifelemenic iragenden AuBenleil auf, wobei 
der Vcrstcllantricb wirkungsmaBig dazwischengeschaltct 
isi. Der Manipulator best eh I aus wenigen Einzcltcilen und 
isi kompakt und beiricbssicher. Der AuBendurchinesser der 
Elemente spicli fur den Manipulator keinc Rollc. 

Besonders zweckmaBig ist cs. den Versiellaniricb iiber 
das IIchezeug schwerkraftbelaiigi zu akliveren. Dadurch 
enUulli die Notwcndigkeit. den Versiellaniricb Eremd-Encr- 
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gie zu betreiben und Versorgungsleitungen zum Verstellan- 
trieb zu fuhren. Dies vereinfacht den Manipulator erheblich. 
Die pole n lie lie Energie der Masse von be weg lichen Kompo- 
nenten des Manipulators und das ohnedies noiigc Hebezeug 
5 werden zum Betaligen des Verstellantriebs herangezogen. 
Altemaiiv ist es jedoch auch moglich, den Verstcllantrieb 
mil. Fremdcnergie zu betreiben, z. B. eleklrisch, pneuma- 
tisch, hydraulisch oder magnetisch. 

Bei einer baulich einfachen Ausfiihrungsform des Mani- 
10 pulators fuhrt der Innenteil des Manipulator entlang der 
Zeniralwelle. Uber seinen Drehanschlag ist der Innenteil 
dann an der Zeniralwelle drehgesichert, wenn die Greifele- 
mente in ihre Eingriffsstellung oder aus der Eingnffsstel- 
lung zu bewegen sind. Dadurch brauchen keine gegebenen- 
15 fails krilischen Krafte auf die Elemente aufgebracht oder 
von diesen abgestutzt zu werden. 

Wenn der AuBenteil als beidendig offene AuBenhiilse 
ausgcbildct ist, dann lasst cr sich mit scinem Ticfcnbcgrcn- 
zungsanschlag auf das oberste Elemente aufsetzen, wobei 
20 dann die Greifelemente die korrekie Position zuni Unter- 
greifen der Zentriemasen dieses Elemenles oder eines dar- 
unter liegenden Elementes hat, um ein Element oder einen 
Stapel von Elemcntcn gleichzeitig zu manipulieren. Das Zu- 
gelenient, mit deni das Hebezeug den Manipulator fuhrt, 
25 greift zweckmaBig an de AuBenhiilse an und drehl sich dein- 
zufolge mit der AuBenhiilse, wenn die Greifelemente relativ 
zur Innenhiilsc hin- und hergedreht werden. 

Wenn die AuBenhiilse me lire re in Umfangsrichtung ver- 
leilte Greifelemente besitzt, dann wird jedes Element oder 
30 wird der Elements! apel sehr sicher an niehreren oder an al- 
ien Zeniriernasen ergriffen, wodurch sich die Kraft e gleich- 
inaBig verteilen. Die in der Innenoffnung des Elementes 
vorhandenen Zwischenraume zwischen den Zeniriernasen 
werden zum Einfiihren der Greifhaken bis unier die Zen- 
35 iriemasen genutzt. 

Grundsatzlich ist es zweckmaBig, dass der axiale Abstand 
zwischen einer Aufiagcflache jedes Unlcrgreifhakens bzw. 
Schlitzes, der das Greifelemcnt bildet, und deni Ticfcnbe- 
grenzungsanschlag, der axialen Hohe eines Elements in des- 
40 sen Innenoffnung oder einem ganzzahligen Vielfachcn die- 
ser axialen Hohe enlspricht. Je nach Auslegung werden da- 
durch die Element e einzcln manipuliert, odcr stapelweise, 
wobei die Anzahl der Elemente in einem Stapel so gcwahlt 
wird, dass die Zeniriernasen des unlersien Elements des Sta- 
45 pels zum Manipulieren nicht uberbelastei werden. 

ZweckmaBig ist der Tiefenbcgrcnzungsanschlag in Axial- 
richtung an der AuBenhiilse verstcllban Dam it lasst sich 
wahlcn. wie vicle Elemente in einem Zug manipuliert wer- 
den, bzw. lasst sich eine Anpassung an unierschiedlich hohe 
50 Elemente vornchmen. 

Um bei Manipulieren mehrerer Elenienie in einem Slapel 
die Bclasiung fiir die Zeniriernasen zu mininiiercn, kann es 
zweckmaBig sein, in Ilochrichiung der AuBenhiilse mehrere 
Un t erg re i Hi a ken oder Schlitze vorzusehen, so dass jedes 
55 Element mil scinem Gewichi fiir sich am Manipulator abge- 
stutzt wird bzw. ein hoherer Stapel in mehrere kleinere Ein- 
zelgruppen unterteilt wird, deren jede fur sich am Manipula- 
tor abgestutzt wird. 

Jeder I Jniergrcifhakcn bzw. jeder Schlitz braucht sich in 
fi") Umfangsrichiung nichl notwendigcrweise iiber die gesamte 
Umfangsersircckung einer Zeniricrnase zu crsirecken, denn 
es reichi aus, jede Zeniricrnase nur zu einem Teil ihrer Uni- 
langserstreckung zu untcrgrciten. 

Um das Einfiihren der Greifelemenic in die Zwischcn- 
65 raume zwischen den Zeniriernasen zu vercinfachen, und 
auch beim Ilerausziehen der Greifelemenic nach Einsclzen 
von Elemcntcn das Verhangen der Greifelemenic zu vermei- 
den, ist es zweckmaBig, an der Innenhiilsc bis zu den Greif- 
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elementen reichendc Schurzen vorzusehen, die geradc bzw. 
unterbrechungsfreie Fiihrungskantcn dcfinieren. Die Uni- 
fangserstreckung dieser Schurzen sollte maximal dem Zwi- 
schenraum zwischen angrenzenden Zentriernasen entspre- 
chen. Auf diese Weise wird dcr Manipulator auch iiber cine 
optimal groBe Lange an der Zentralwelle gefuhrt und bleibt 
jedcrzeit leichtgangig beweglich. 

Der VersteLlhub der Greifeleniente in Umfangsrichtung 
kann relativ klein sein. ZweckmaBigerweise entspricht er 
nur dcr Auskragung des Untergrcifhakcns bzw. der Lange 
des Schlitzes. 

Die Innenhulse lasst sich baulich einfach mit einem Au- 
Benflansch auf dem oberen Ende dcr AuBenhulse drehbar 
abstiitzen. 

Eine besonders bequeme Handhabung des Manipulators 
ohne Fremdenergie ergibt sich bei Ausniitzen der Hin- und 
Ilerschwenkbarkeit des den Manipulator mil. dem Hebezeug 
koppelndcn Zugclcmcnts zum Bctaligcn des Manipulators. 
Beim Verschwenken des Zugelementcs wird das mindestens 
eine Klinkenschaltwerk betatigt. und zwar beim Absenken 
des Zugelement.es unter Schwerkrafteinfluss und/oder beim 
Hochziehen des Zugelementcs durch das Hebezeug, urn 
iiber das Klinkenschaltwerk die Greifeleniente relativ zur an 
dcr Zentralwelle drehgesicherten Innenhulse hin- und herzu- 
drehen. 

Dabei isles zweckmaBig, die Bcwegung des Zugelemen- 
tcs Liber bis zu 90° abzugreifen und zur Betatigung der Klin- 
kcnschaltwerke zu vcrwenden. die die Greifeleniente einmal 
in der einen Stellrichtung und das nachste Mai in der ande- 
rcn Stcllrichtung hin- und herdrchen. Die Bewegungsuber- 
tragung vom Zugelement auf die Greifeleniente erfolgt 
ZweckmaBigerweise iiber Schiebcr mit daran verstellbar gc- 
lagerten Klinken, und mit Nasen am Innenteil, an denen sich 
wechselseiiig die Klinkenschaltwerke abstiitzen, urn die 
Greifeleniente zu verstcllen. 

Die Klinkensteuerung erfolgt auf baulich einfache Weisc 
iiber Stcuerkulissen, die dafiir sorgen, dass die fur jeweils 
cine Stcllrichtung in die Eingriffsstellung beziiglich ihrer 
Nase zu bringendc Klinke auch tatsachlich diese Stellung 
cinnimml. 

Bine Begrenzung des Schwenkhub des Zugelementcs 
lasst sich baulich einfach dadurch vornchmen, dass die 
Dre hi age rung des Zugelementcs cin Lang loch des Schiebers 
durehseizt, das die Endstellungen des Schiebers und damit 
des Zugelementcs fesllcgt. Die auftretenden Krafie in den 
beiden Endstellungen des Zugelementcs werden dann direkt 
im Manipulator aufgenommen. Die in die Nuten dcr Schie- 
bcr eingreifenden Mitnehmer erzeugen aus der Schwenkbe- 
wcgung des Zugclenientes die crforderlichen linearen Be- 
wegungen dcr Schiebcr, die zum Verstcllen der Klinken und 
zum Verstcllen der AuBcnhtilse relativ zur Innenhulse beno- 
tigl wird. 

Da bei liefer im Behallcr licgenden Elementen die Zen- 
tralwelle weit iiber den Manipulator nach oben ragen kann, 
isl cs zweckmaBig, am Zugelement bzw. dem diesen bilden- 
den U-Biigel wenigstens einen Abweiser vorzusehen, dcr 
beim Absenken des Manipulators das Zugelement zu einer 
vorgcwahlten Seite der Zentralwelle ablenkt. Dies kann ein 
mit dem freien Ende der Zentralwelle zusanmicnwirkendcn 
als schragc Flachc ausgcbildeier Abweiser scin, gegebenen- 
falls in Kombi nation mil einer Stiilzrolle, die an dcr Zentral- 
welle entlang liiufi und dabei einen moglichst geringen Bc- 
wegung swiderst and fur den Manipulator auf der Zentral- 
welle sichcrstelh und auch Beschiidigungen der Zentral- 
welle verhindert. Die Stiitzrollc kunn aus KunstsiolV bestc- 
hen. 

In Vcrbindung da mil isl es zweckniiiBig. das beim Mani- 
pulicrcn zu schulzendc freie Ende dcr Zentralwelle mil ei- 



nem Deflekior abzuschirmen, der das Aufladeln der Ele- 
ment c erleichtert und auch mit dem Abweiser bzw. der 
Stiitzrolle des Zugelenientes zusammenwirkt, uni Beschadi- 
gungen an der Zentralwelle zu vermeiden. 
5 Damit der Manipulator ohne Fremdenergie zuverlassig 
arbeitet, kann es zweckmaBig sein, den wirksamen Hebel- 
arm des Schwerpunkts des Zugelemcnts bzw. des Zugele- 
ments mit dem Befestigungseleinent des Hebezeugs relativ 
lang auszubilden, urn hohe Stellkrafte zu erhalten. Gegebe- 
10 nenfalls ist es sogar zweckmaBig, am Zugelement ein Bal- 
lastgewicht anzuordnen. 

An hand der Zeichnung werden Ausfuhrungsformen des 
Erfindungsgegenstandes erlautert. Es zeigen: 

Fig. 1 einen Teil eines Vertikalschnittes eines Horizontal- 
ly Filter- oder Siebaggregats, in Vorbereitung zur Manipula- 
tion der Filter- oder Siebeleinente, 

Fig. 2 einen Schnitt ahnlich Fig. 1, 

Fig. 3 cincn Horizontalschnilt in dcr Schnittcbcnc Hi-Ill 
in Fig. 2, 

20 Fig. 4 einen Vertikalieilschnitt, ahnlich Fig. 1, bei der 
Vorbereitung eines Aushebevorgangs von drei aufeinander- 
liegenden Elementen mitt els eines Manipulators, 

Fig. 5 einen Horizontalschnilt in der Sennit tcbenen V-V 
von Fig. 4, 

25 Fig. 6 einen Vert i kal lei lschniti durch drei mil dem Mani- 
pulator angehobene Elemente, 

Fig. 7 einen Horizon talschnitt in der Sennit tebene VII- 
VII von Fig. 6, 

Fig. 8 eine Seilenansicht des Manipulators mil. Details ei- 
30 nes Verstellantriebs, in einer ersten Stellung, 

Fig. 9 einen Horizon talschnitt zu Fig. 8 in der-Schnitt- 
ebene IX-DC, 

Fig. 10 einen Manipulator von Fig. 8 in einer Seilenan- 
sicht und in einer anderen Stellung des Verstellantriebs, und 

35 Fig. 1 1 einen Teil einer Seilenansicht einer weiteren Aus- 
fiihrungsform eines Manipulators. 

Fig. 1 verdeutlicht auf eine stehendc Zentralwelle Z auf- 
gefadelie Filter- oder Sicbclemcnte E in einem Behalier D 
eines Horizontal-Filter- oder Siebaggregats Yi wie es bei- 

40 spielsweise bei der Bierherstellung zur Filtration oder Stabi- 
lisicrung des Biers oder von Bierbestandteilen benutzt wird. 
Ein obercr Behalterdeckel sowie eine Spannvorrichtung fur 
die Elemente E sind hercils abgebaut (nicht gezeigt), urn Zu- 
griff zu den Elementen E zwecks deren Entnahmc zu haben. 

45 Zum Manipulieren der Elemente E wird cin Manipulator M 
benutzl, dcr mit lets eines Hebezeugs I I auf- und verstellbar 
ist. Zum Sc hut z des freien Endes 6 der Zentralwelle Z, deren 
Liingsachsc mil X angedeutet ist, ist ein Deflekior 7 einge- 
setzt, beispielsweisc in Form eines Kegels, dessen Basis- 

50 durchmesscr in etwa dem AuBcndurchmesser dcr Zentral- 
welle Z entspricht. 

In der rechien Halftc von Fig. 1 sind Filler- oder Sicbcle- 
mcnte E kleincrcr Hohe dargcstelli, wahrend in Fig. 1, linke 
Seite, Elemente E mil groBercr Hohe gczeigt sind. Jedes 

55 Element E besitzt eine lnnenoffnung A. mil der das Element 
auf die Zentralwelle Z aufgefadelt ist. In Langsrichtung der 
Zentralwcile Z konnen bis zu 100 solcher Elemente ubcrein- 
ander gesetzt sein. Jedes Element besitzt bei der gezeigten 
Ausftihrungsform eine obenliegende Filter- oder Sieblage 2, 

60 cin darunter liegendes Lcitblech 3 und cincn Innenring 1 mit 
in Umfangsrichtung vertcilten Durchlaufoffnungen 4 zur ln- 
nenoffnung A. An der Zentralwelle Z ist cine liingsvcrlau- 
fende Feder 5 angebracht, die zur Drchsicherung dcr Ele- 
mente diem, wie dies anhand der Fig. 2 und 3 verdeutlicht 

65 ist. Andcre Bauarlen solcher Schciben-Elcmente E sind 
mdglich. 

CjemiiB Fig. 2 und 3 isl in dcr lnnenoffnung A jedes Elc- 
mentes E cine Vielzahl von nach inncn vorspringenden Zen- 
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tricrnasen N vorgcsehen, bcispiclsweisc drci um jeweils 
120° zueinander versetzie Zeniriernasen N, die die Zentral- 
weile Z in einem Schiebesitz fassen und Ausnehmungen 8 
aufweisen. Tn eine der Ausnehmungen 8 greift die Feder 5 
der Zcnirahvclle Z ein. 5 

Dcr in Fig. 1 gezcigte Manipulator M ist so ausgebildel, 
dass or sich iniacls des Hebezeuges H auf die Zeniralwclle Z 
von deren ircicin Ende 6 her aufschieben und in die Innen- 
olfnung A zumindest des obersien Elenientes einbringen 
I asst. 10 

In Fig. 4 und Fig. 5 ist angedeutet. wie der Manipulator M 
mil i els des Hebezeugs H so weit auf die ZentralweLle Z auf- 
geschoben wird, dass am Manipulator M vorgesehene Greif- 
clemcnie G durch die Zwischenrauine zwischen den Zen- 
triemasen N von drei aufeinandcrliegcnden Elementen E bis 15 
untcr die untcrsten Zentriernasen N eingedrungen sind. Auf 
diese Weise lassen sich dicse drei Element e gleichzeitig ab- 
zichen. Die Hefc. mit dcr die Greifelemente G cindringen, 
wird durch cinen Tiefebegrenzungsanschlag 15 festgelegt, 
der am Manipulator M, zweckmaBigerweise hohenverstell- 20 
bar. vorgcsehen ist und sich auf das oberste Element E auf- 
legt. Durch Einstellen des Tiefenbegrenzungsanschlages 15 
isl es moglich, aiich nur jeweils ein einziges Element E oder 
mehr als gezeigt zu manipulieren. 

Der Manipulator M in Fig. 4 beslehl a us eincm die Zen- 25 
Iraiwelle Z umfassenden Innenteil C und einem relativ dazu 
verdrehbaren AuBenteil B, an dem die Greifelemente G vor- 
gcsehen sind. Femer weist dcr AuBenteil B eine Drchl age- 
rung 10 fiir ein Zugelcmcni 11 auf, das ubcr eine Osc 12 an 
das Uebczeug H angcschlosscn ist. Das Zugelement 11 ist 30 
zweckmaBigerweise ein U-Bugel, dessen Schenkcl in dcr 
Lagcrung 10 hin- und herschwenkbar angelenkt sind, und 
tier bei seiner Beuge cinen Abwciser 14 und eine diesem zu- 
geordnctc St Lit /.roll c 13 aufweist. 

Wird der Manipulator, wie in Fig. 4 angedeulct. weit ge- 35 
nug auf die Zeniralwclle 5 aufgeschoben, dann weist der 
Abwciser 14 das Zugelement 11 ubcr den Deflektor 7 zu ei- 
ncr vorbesiimmicn Seiteder Zeniralwclle Z. ehc schlieBlich 
die Siutzrollc 13 an dcr Zeniralwclle Z liiufl undeinen dirck- 
tcn Kontakl zwischen dem Hebezcug und dcr Zeniralwclle 40 
Z vcrhindcrt. 

Fcrncr ist am AuBenteil B eine Verstellvorrichtung S vor- 
gcsehen. tlic bei dcr gezeigt en Ausfiihrungsform durch die 
Bewegung des Zugclcnientes 11 relativ zum AuBemeil B 
betaligi wird. und die Greifelemente G zwischen dcr in Fig. 45 
4 gezeigt en Hinschiebestellung und dcr in Fig. 6 gezeigt en 
Eingriffsslellting hin- und hcrverstelh, und /war durch eincn 
Dreh bewegung des AuBenteils B relativ zum Innenteil C uni 
die Achsc X. 

In Fig. 5 isl erkennbar, wie die an hand dcr Fig. 8 erlauter- >o 
icn Koiuponcnten des Manipulators durch die Zwischen- 
rauine zwischen den Zeniriernasen N in den Innenoffnungen 
A dcr Elemente E nach unten gefuhn werden. In den Fig. 4 
und 5 sind die Hlcmente H an ihrcn Zeniriernasen N noch 
nichi crgrilfcn. Der Tielenhegrenzungsanschlag 15 hai sich 55 
socben auf das obcrsie Elemente E autgesetzt. 

In weiterer Folge (nicht gezeigt) wird das Zugelement 11 
minds des Hebezeugs II wcitcr abgcsenkt, bis es in etwa 
parallel zur Oberseile des obersien Elcmcntes E sich l. Bei 
dieser Abscnkbewcgung und/odcr besser bcim darauffol- 60 
genden erneuten Anhebcn des Zugclcnientes 11 bis in die 
gcstrichell gc/.cigtc Lage wird iibcr den Vcrslcllaniricb S der 
AuBenteil B relaiiv zum Innenteil C verdreht, bis die Grcif- 
clemcnie G in die in den Fig. 6 und 7 gezcigten Greifstcllun- 
gen unierhulb dcr Zeniriernasen N angclangt sind. Bei dieser 65 
rclaiivcn Verdrchbcwegung des AuBenieils B gegenuber 
dem Innenteil C sluizt sich dcr Innenteil (' an der Feder 5 o'er 
Zenlralwelle Z ab. 
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Bei der vorerwahnten Verdrehung des AuBenieils B sind 
die Greifelemente G unter die Zeniriernasen N geireten. 
Daraufhin wird der Manipulator M mittels des Hebezeugs 
angehoben und von der Zenlralwelle Z abgezogen, bis 
schlieBlich die drei Elemente E gemaB den Fig. 6 und 7 am 
Manipulator M hangen. Das Zugelement 11 ist dann wieder 
in Richtung der Langsachsc des Manipulators ausgerichiet. 
Die Elemente E konnen aus dem Behalter D entnomnien 
und abgesetzi werden. Zum Freigeben der abgesetzten Ele- 
mente E wird zunachst wieder das Zugelement 11 mittels 
des Hebezeugs H nach unten geschwenkt, und wird. bei- 
spielsweise beim erneuten Hochschwenken des Zugelemen- 
tes 11, der AuBenteil B wieder in entgegengesetzter Rich- 
tung bis in die Stellung von Fig. 4 verdreht, so dass letztend- 
lich der Manipulator M aus den Innenoffnungen der Ele- 
mente E herausgezogen werden kann. In Fig. 6 isl mil dem 
Pfeil 9 angedeutet, in welche Richtung die Greifelemente G 
mit dem AuBenteil B verdreht worden sind, um untcr die 
Zentriernasen N zu gelangen. 

Die Fig. 8 und 10 zeigen zwei unierschiedliche Stellun- 
gen des Vers tell ant riebs S des Manipulators M, 

Der AuBenteil B ist eine beidendig olfene AuBenhulse 16, 
auf deren AuBenumfang die Tiefenbcgrenzung 15 in Form 
eines Rings angebracht ist. Die AuBenhulse 16 endet unten 
mil in Umfangsrichtung durch Zwischenrauine 18 beabslan- 
deten Tragschenkeln 17 fiir die Greifelemente G. die gemaB 
Fig. 8 als L-formige Uniergreifhaken 19 ausgebildet sind. 
Der Innenteil C ist eine beidendig offene Innenhulse 20 mit 
einem AuBcnflansch 21, der auf dem oberen Ende der Au- 
Benhulse 16 drchbar abgestiitzt ist. Die Innenhulse 20 cr- 
streckt sich in dcr AuBenhulse 16 nach unten und endet mit 
durch in Umfangsrichtung verleilte Zwischenrauine 23 ge- 
trennten Schtirzen 22, die knapp oberhalb der Untcrseiten 
der Greifelemente G aufhdren. GemiiB Fig. 5 ist die Um- 
fangserstreckung jejjej Schurze 22 in etwa gleich mit der 
Umfangserstreckung jedes Tragschenkels 17 mil seinem frei 
auskragenden Unlergreifhakcn 19 bzw. dem Greife lenient 
G. Die Zwischcnabstiindc 18 bzw. 23 cntsprechen in Um- 
fangsrichtung mindesiens den Umfangscrslrcckungcn der 
Zeniriernasen N. Die Umfangscrslrcckungcn der Trag- 
schenkel 17 und der Schurzen 22 entsprechen den Zwi- 
schenraumen zwischen benachbartcn Zentriernasen N in 
den Innenoffnungen A der Elemente E. 

In i Horizon l alschni it dcr Fig. 9 ist erkennbar, dass an der 
AuBenhulse 16 Schicbefiihrungen 26 angebracht sind, die 
die Drch lager 10 fur das Zugelement 11 iragen. In dcr Innen- 
hulse 20 sind in Umfangsrichtung vcrleilt Langsnulen 24 
eingeformt, von denen cine zur Zusamincnarbeit mit der Fe- 
der 5 dcr Zcntralwellc Z bestimmt isl, um die Innenhulse 
drehfesi auf der Zeniralwclle Z abzustutzen. 

Dcr Vcrstcllantrieb S isl bei der gezcigten Ausfiihrungs- 
form aus zwei gegensinnig arbeiienden Klinkenschaltwer- 
ken gebildct. von denen Fig. 8 und 10 eines zeigen. Auf der 
Schicbefiihrung 26 wird ein Schicber 27 senkrecht zur 
Achsc X linear gefuhn. Der Schicber 27 hat ein Lang loch 
28, durch welches die Drehlager 10 nach auBen greifen. Das 
Langloch 28 begrenzt zwei Endstellungen des Schiebers 27 
auf der Schicbefiihrung 26. In etwa parallel zur Achse X ist 
in den Schicber 27 eine Fuhrungsnut 29 fiir eincn Mimch- 
mcr30dcs Zugclcmcnics 11 eingefonnt. Dcr Milnehmer 30 
ist bcispiclsweisc ein Zapfen, der von eincm abgcwinkcllen 
ITcbclcnde 11' des Zugclcmchtcs 11 in die Fuhrunsisnui 29 
ragt. Am oberen Teil des Schiebers 27 isl eine Klinke K um 
ein Drehlager 31 verse hwcnk bar. Die Klinke besiizi ein 
Klin ken maul 33 und eincn IIcbcr32. bcispiclsweisc in Form 
eines nach innen vortreienden Stilts. An der Schiehefuhrung 
26 ist cine Stcucrkulissc 34. z. B. in Form cincr entspre- 
chend gebogenen Blalifcder, festgelegt, die auf den Heber 
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32 ausgcrichici und so gefonni ist, dass sie die Klinke K 
iiber den Hcbcr 32 in die in Fig. 8 gczeigte Eingriffsstellung 
anhebt, sobald der Schicbcr 27 durch die Bewegung des Zu- 
gelenientes 11 , 11* in die in Fig. 10 gezeigte Position bewegt 
wird. Das Klinkenmaul 33 ist dann auf eine Nase 35 ausge- 5 
richtet, die am AuBenflansch 21 der Innenhiilse 20 festgelcgt 
ist. Die Nase 33 ist gegebenen falls in Umfangsrichlung ver- 
slellbar. An der Hinterseitc des Manipulators X ist ein 
gleichaniges Klinkenschaltwerk vorgeschen (nichi gezeigt), 
das mil einer wciteren Nase 33' zusaninicnarbcitet. 10 

In Fig. 8 und 9 ist das Zugelenient 11 in die aufrccht ge- 
zeigte, gestrichelte Position geschwenkt, wobei die Klinke 
K die AuBcnhulsc 16 uber die Nase 35 so weil verdreht hat, 
bis die Schurzen 22 die Grcifelenientc 19 abdecken (analog 
zu Fig. 5). Die gegeniiberliegende Nase 35' ist (Fig. 9) dabei 15 
in die gestrichelte Position verdreht. Die Greifelemente G 
und die Schurzen 22 lasscn sich in die Zwischenraume zwi- 
schen die Zentricmasen N der Elemente E cinfuhrcn. 

Sobald der Tiefenbegrenzungsanschlag 15 aufsitzt. Das 
Zugelenient 11 wird um in Richtung des Pfeils 25 in Fig. 8 20 
bis in eine etwa horizontale Lage abgesenkt. Die Klinke K in 
Fig. 8 gibt bei der entsprechenden Bewegung des Schiebers 
27 die Nase 35 frci. Glcichzeitig lauft die Klinke des hintc- 
ren, nicht gezeigten Klinkenschaltwerks auf die Stcucrku- 
lisse 24 an der Hinterscile auf, bis sie Liber den Heber 32 25 
ebenfalls die anhand der Klinke K gczeigte EingrilVsstellung 
einnimmt. 

In Fig. 10 hat bei abgesenktem Zugelenient 11 der Schic- 
bcr 27 seine linke Endposition erreicht, in der die Klinke K 
die Nase 35 freigegeben, abcr auf der Steuerkulisse 34 noch 30 
in der Eingriffsstellung bleibt. Wird nun das Zugelenient 11 
in Richtung des Pfeiles 37 wieder angehohen, dann greift 
die hintere nicht gczeigte Klinke an itircr Nase 35' an. Da die 
Innenhiilse 20 iiber die Eeder 5 drehfest auf der Zeniralwelle 
sitzt, verdreht sich die Auficnhiilsc 16 in Richtung des VS 
strichpunktierten Pfeils 36, wobei die Tragschenkel 17 mil 
den Greife lenient en G dicser Bewegung lot gen und unter 
die Zentricmasen N geschoben werden. Die Schiir/.cn 22 der 
Innenhiilse 20 bleiben ortfesl. Auf diese Weisc lassl sich 
durch Auf- und Abschwenken des Zugelemenies 11 jeweils 4d 
die Eingriffsstellung bzw. die Passi vstellung der Grcifele- 
nientc G einstellen. Die Passi vstellung bzw. Eingriffsstel- 
lung der Grcifelenientc licgl jeweils zuverliissig dann vor, 
wenn das Zugelenient 11 wieder nach oben geschwenkt ist, 
und /war bereits bei Anlaue der StuT/.rolle 13 an der Zentral- 45 
welle Z. 

Anslellc zweier jeweils nur cine Slcllrichtung behcrr- 
schender Klinkenschaltvverke konnte auch ein einziges, fur 
bcide Sicllrichtungen vcraniwonlichcs Klinkenschaltwerk 
vorgeschen sein. Die jeweiligen Verstellbewegungen vvcr- so 
den iiber da* TTebezeng cingesteuert. Als weiicrc Alternative 
konnic zwischen der Innen- und der Autfenhiiise 16, 20 ein 
mil Erenidenergie iiber eine Versorgungslciuing 38 versorg- 
barcr Verstel lan t rich 39 vorgeschen sein, der /.. B. pnem Ha- 
nsen, elekirisch, hydraulisch oder magnet isch arbeilet (in 55 
Fig. 10 gesirichclt angedeutet). 

Mit dem Manipulator konnte auch jeweils nur ein einzi- 
ges Element nianipuliert werden. Dies lasst sich durch die 
entsprcchende Hohcneinstellung der Tiefcnbegrcnzung 15 
auswahlen. 60 

Altcrnativ ist in Fig. 1 1 angedeutet, dass die Tragschenkel 
17 auch inch re re ubereinanderliegende Greifc I entente G 
aufweiseri konnte, z. B. UntergreilTiakcn 19 wie in Fig. S ge- 
zeigt. oder nur einseitig offene Schlitzc 19', die bei der Vcr- 
stcllung der AuBcnhiilsc uber die Zcniriernase N geschoben 65 
werden. Beini Anheben des S lapels der gleich/.eilig get'uss- 
ten Elcnicnie wird so das Gewichi jedes Elementes fur sich 
voin Manipulator aufgenommen. Es konnten die Untcrgreif- 



haken oder die Schlitzc 19' Anzugsschragcn oder schonende 
AuHagen aufweisen, um ggfs. mehrere Elemente voneinan- 
dcr zu losen, sobald diese an ihren Zentriernasen N ergriffen 
sind. 

Ini Kern besteht die Erfindung darin, einen Manipulator 
anzugeben, der mit seinen Greifelemenien in den Innenofl- 
nungen der Elemente an den Zentriernasen angreift, wenn 
die Elemente einzeln oder stapelweisc zu manipulieren sind. 
Um den Aufwand von Fremdenergie zu venneiden, ist der 
Manipulator zweckmaRigerweise durch Schwerkraft und 
niittels des Hebezeugs direkt zu betatigen, mit dem der Ma- 
nipulator hohenverstellt wird. Zu diesem Zweck wird die 
Schwenkbewegung des Zugelenientes abgegriffen und in 
hin- und hergehende Stellhube der Greifelemente umgewan- 
delt, um diese an den Zentriernasen der Elemente angreifen 
zu las sen oder von die sen zu losen. Bei der Betatigung des 
Manipulators stutzt sich dieser an der Zeniralwelle in Fuh- 
rungsrichtung und in Drchrichtung ab, so dass zumindest bei 
Manipulationen ini Behalter D der Manipulator M auch die 
Zeniralwelle als Hilfsmiltel benutzt. 

Patenianspruche 

1. Manipulator fur schcibcnlorniige Filter- oder Sieb- 
elemente (E) eines Horizontal-Filler- oder Slabilisicr- 
aggregats (F), insbesondere fiir die Bierherstellung, 
wobei die Elemente (E) iibereinanderliegend mit ihren 
Innenoffnungen (A) von oben auf eine stehende Zen- 
tral we 11c (Z) auffadelbar und an dieser mit Zentrierna- 
sen (N) zentriert und verdrehgesichert abstiitzbar sind, 
und wobei der mittels eines Hebezeuges (H) hohenver- 
stellbare Manipulator (M) cinen Verstcllanirieb/S) fiir 
wenigstens ein Greifelenient (G) aufweist, das zum 
Abziehen oder Auffadeln der Elemente diesent zum 
Angriff bringbar ist, dadurch gckcnnzcichnct, dass 
der Manipulator CM) in die InnenofTnung (A) jedes Ele- 
ments (E) einbringbare Greifelemente (G) fiir die Zen- 
triernasen (N) aufweist. und dass die Greifel entente 
(G) niitlels des Verstellanlriebs (S) in etwa parallel zur 
Ebene des jeweiligen Elementes (E) zwischen einer 
Passivstellung und einer Eingriffsstellung an den Zen- 
triernasen (N) hin- und hcrverstellbar sind. 

2. Manipulator nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnel. dass der Manipulator CM) cinen an der Zen- 
tral welle (Z) verschiebbaren und verdrehsichcrbaren 
Innenleil (C) und einen rclativ zum Innentcil (G) vcr- 
drehbarcn, die Greifelemente (G) tragenden AuBenteil 
(B) aufweist, und dass der VerstelJantrieb (S) wir- 
kungsmafiig zwischen dem Innen- und dem Auflensteil 
angeordnct ist. 

3. Manipulator nach Anspruch 1, dadurch gckenn- 
zcichnct, dass der Verstellantrieb (S) direkt durch TI6- 
hcnverslellungcn des Hebezeugs (H) und durch die 
Schwerkraft aklivierbar ist. 

4. Manipulator nach Anspruch 1, dadurch gckenn- 
zeichnet, dass der Verstellantrieb (S) wenigstens einen 
mil Fremdenergie, vorzugsweise elekirisch, pneuma- 
tisch oder hydraulisch, bctrcibbaren Akluator (39) aut- 
weist. 

5. Manipulator nach Anspruch 3, dadurch gckenn- 
zcichnct, dass der Innentcil (C) als beidendig oil one In- 
nenhiilse (20) ausgebildet ist und wenigstens cinen an 
der Zeniralwelle (Z) formschliissig zum Angriff bring- 
baren Drchanschlag (24), vor/ugs weisc mch re re in 
Untfangsriehtung verteihe Vertikalnuten fiir eine Eeder 
(5) der Zeniralwelle (Z) aufweist. 

6. Manipulator nach Anspruch 3, dadurch yekenn- 
zeichnel, dass der AuBenteil (B) als beidendig offene 
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AuBenhiilse (16) ausgebildei ist, ini Abstand oberhalb 
der Greifelemente (G) einen Tiefenbegrenzungsan- 
schlag (15) aufweist, und ein Zugelenieni (11), vor- 
zugsweise einen Zugbugel, fiir das Hebezeug (H) tragi. 

7. Manipulator nach den Anspruchen 5 und 6, dadurch 5 
gekennzeichnet, dass die AuGenhulse (16) mehrere in 
Umfangsrichtung verteilte Greifelemente (G); vor- 
zugsweise an Tragschenkeln (17) angeformte Unter- 
greifhaken (19) oder in Umfangsrichtung oflfene 
Schlitze (19'), aufweist, deren in Umfangsrichtung ge- to 
sehene Erstreckung hochstens den in Umfangsrichtung 
vorliegendcn Zwischenraumen zwischen jeweils zwei 
Zentriernasen (N) des Elements (E) entspricht, und 
dass zwischen jeweils zwei benachbarten Greifelemen- 
ten (G) ein Ausschnitt (18) vorgesehen ist, dessen in 15 
Umfangsrichtung gesehene, lichte Weite der Umfang- 
serstreckung mindestens einer Zentriernase (N) ent- 
spricht. 

8. Manipulator nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der axialc Abstand zwischen einer Auf- 20 
lageflache jedes Untergreifhakens bzw. Schlitzes (19, 
19') und dem Tiefenbegrenzungsanschlag (15) an der 
AuBenhiilse (16) der axialen Hone eines Elements (E) 

in dessen Innenoffnung (A), vorzugsweise sogar einem 
ganzzahligen Vielfachen dieser axialen Hone, ent- 25 
spricht. 

9. Manipulator nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet. dass der Tiefenbegrenzungsanschlag (15) an 
der AuBenhiilse (16) in Axialrichtung verstellbar ist. 

10. Manipulator nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 30 
zcichnet, dass in Hochrichtung des Tragschenkels (17) 
mehrere Untergreifhaken (19) oder Schlitze (19) vor- 
gesehen sind. deren jeder voni Tiefenbegrenzungsan- 
schlag (15) mil jeweils eineni ganzzahligen Vielfachen 
der Hone jedes Elementes (E) beabstandet ist. 35 

11. Manipulator nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass jeder Untergreifhaken (19) urn ein Um- 
fangsmaB frei auskragend iiber scinen Tragschcnkel 
(17) vorstcht, bzw. jeder Schlitz (19*) ein UmfangsmaB 
aufweist, das hochsiens der Umfangserstreckung einer 40 
Zenuiemasc (N) entspricht. 

12. Manipulator nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Innenhiilse (20) nach unten bis zti 
den untersten Greifelemente (G) reichende, durch Um- 
fangsausschnitte (23) gctrennte Schiirzen (22) auf- 45 
weisl, deren jede einem Greifelement (G) zugeordnet 

ist und cine Umfangserstreckung besitzt, die der Um- 
fangserstreckung jedes Tragschenkels (17) mil seineni 
Untergreifhaken (19) bzw. scincm Schlitz (19') ent- 
spricht. SO 

13. Manipulator nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Verslellhub des Verstcllantricbes in 
jeder Stellrichtung mindestens deni UmfangsmaB des 
Untergreifhakens (19) bzw. des Schlitzes (19') ent- 
spricht. 55 

14. Manipulator nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Innenhiilse (20) am oberen Endc ei- 
nen AuBenflansch (21) aufweist und mit dem AuBcn- 
flansch (21) auf dem oberen Ende der AuBenhiilse (16) 
drehbar abgcst.ut.zl ist. 60 

15. Manipulator nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Zugelenieni (11) an der AuBenhiilse 
(16) quer zur Langsachse des Manipulators hin- und 
hcrschwenkbar gelagcrt ist und eine von der Sen wen k- 
lagerung (10) mit cincm slarrcn Hchclarm beabstan- 65 
dele Ose (12) aufweist, dass der Verstell ant rich (S) we- 
nigstens ein Klinkcnschaltwcrk aufweist. und dass das 
Zugelenieni (22) als Betatigcr jedes Klinkenschall- 
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werks ausgebildet ist. 

16. Manipulator nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Zugelement (11) als U-formiger Bu- 
gel ausgebildei und zwischen einer annahernd zur 
Langsachse des Manipulators (M) parallelen Zugstel- 
lung und einer bis eiwa zu 90° abgesenkten Endstel- 
lung begrenzi hin- und hcrschwenkbar ist, dass jedeni 
Schenkel des Bugels ein Klinkenschaltwerk (S) fiir ei- 
nen Stellhub in einer Stellrichtung zugeordnet ist, und 
dass die Stellrichtung des einen Klinkenschaltwerks 
(S) entgegengesetzt ist zur Stellrichtung des anderen 
Klinkenschaltwerks (S). 

17. Manipulator nach Anspruch 16, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass in jedem Klinkenschaltwerk (S) an einer 
zur Langsachse des Manipulators (M) senkrechten 
Schiebefuhrung (26) der AuBenhiilse (16) ein Schieber 
(27) gelagert ist, der eine abhangig von der Schieber- 
stcllung zwischen cincr Passivstcllung und einer Ein- 
griffsstellung verlagerbare Klinke (K) tragi und mil ei- 
nem Mitnehmer (30) des Zugelements (11, 11') bewe- 
gungsiibertragend gekoppelt ist, dass an der Innenhiilse 
(20) eine Nase (35, 35') angeordnet ist, die in der Ein- 
griffsstellung der Klinke (K) im Bewegungsweg der 
Klinke (K) mit ihrein Schieber (27) liegt, und dass die 
Klinke n (K) beider Klinkenschall werke (S) durch die 
Bewegungen des Zugelementes zwischen der Zugstel- 
lung und der Endstellung gegensinnig zwischen ihren 
Passivstel lunge n und Eingriffsstellungen hin- und her- 
bewegbar sind. 

18. Manipulator nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass jede Klinke (K) frei schwenkbar gelagert 
ist und einen Hcber (32) aufweist, der auf eine am der 
AuBenhiilse (16) stationar angebrachte Steuerkulisse 
(34), vorzugsweise einen an der Schiebefuhrung (26) 
festgelegten Federami, ausgerichtet ist. 

19. Manipulator nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Schieber (27) in einer den Schwenk- 
weg des Zugelements (11) begrenzenden Offnung (28) 
von der Drehlagerung (10) des Zugelements (11) 
durchsetzt isi und eine Fuhrungsnut (29) fiir den Mii- 
nehmer (30) des Zugelements (11) aufweist. 

20. Manipulator nach Anspruch 15 oder Anspruch 16, 
dadurch gekennzeichnet, dass an der Beuge des U-Bii- 
gels des Zugelements (11) wenigstens ein an derZen- 
tralwelle (Z) zum Angriff bring barer A bwciscr( 13. 14) 
vorgesehen ist, vorzugsweise ein Abweiser (14) mit zu- 
geordneter Stutzrolle (13). 

21. Manipulator nach wenigstens einem der vorherge- 
henden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass ein 
am freien Ende (6) der Zcntralwelle (Z) anbringbarer 
Deflektor (7) vorgesehen isi, vorzugsweise in Form ei- 
nes einschraubbaren Deflektorkegels mit dem Zentral- 
wellcndurchmesser entsprechendem Basisdurchmes- 
scr. 

22. Manipulator nach Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der U-Bugel ein Ballastgewicht auf- 
weist. 
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